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Escaping Chair: inducting further interaction by the device which has
chair-appearance but doesn’t allow the users to sit on. 
Takeshi Ozu  
In this article, we discuss the artwork about the device which has a furniture 
appearance and physical input and output functions. Since the chairs has mos
t direct and frequent bodily interaction “sitting” with the users in their daily 
life, we decided to shape a new interaction between them by making the fur
niture-shaped device “Escaping Chair”, which has a box stool appearance and
 interacts with the bystanders by trying to move away from nearby people. B
y doing this, the device tries to make a person unable to sit on it, stimulatin
g their perception toward their sitting action, while also making the person c
onsider the Chair’s "personality." By doing those, we expect it to induce furt
her interaction between users and Escaping Chair. We exhibited the Chair an
d collected feedback via conversation, observation and questionnaires. During
 exhibition, it succeeded in making subjects perceive their own movements a
nd to feel a semblance of will in the chair during their interactions, as we pl
anned, and even making them think alive. Also, they found its playfulness, 
which directly leads the users to further interaction with the device. 
Keywords: device art, furniture device, anthropomorphism, physical interacti
on 
 





















図1  「付喪神絵巻 ２巻」 京都大学附属図書館 所蔵 より、人間への復讐を企てる古道具たち 
Fig.1  Discarded tools planning revenge on humans, from “Tsukumogami – Discarded commodities will get 






















図2  「箱世界おじさん」機構概略図 


























図3  「箱世界おじさん」試遊の様子 
Fig.3  A person playing “Hako Sekai Ojisan” 












































を見せた。Robotic Chair[6][図 5]、ChairWalker[7] [図 6]、Balance From Within[8] [図 7]がその例と
して挙げられる。これらは、動き自体を見せることを目的とし、人との相互作用は主題ではない。
インタラクティブなものとしては、箱世界おじさん[図 3]、RoboStool[9] [図 8]、The Table[10] [図
9]、Remote Furniture[11] [図 10]などがある。しかしながら、これらは、家具の利便性を補強するも
ので、人と家具との新たな関係性を提案するものではない。 
図4  岡本太郎「座ることを拒否する椅子」 
Fig.4  Taro Okamoto. “Chair Refusing to Seat Anyone.”  
図5  Max Dean and Matt Donovan. “Robotic Chair”  
Fig.5  Max Dean and Matt Donovan. “Robotic Chair” 

























図6  Youngkak Cho et al. “ChairWalker”  





図7  Jacob Tonski. “Balance from Within” 
Fig.7  Jacob Tonski.  “Balance from Within” 
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図8  Steve Norris. “RoboStool” 
Fig.8  Steve Norris. “RoboStool” 
 
図9  Max Dean and Raffaello D’Andrea. “The Table” 





図10  Noriyuki Fujimura. “Remote Furniture” 
Fig.10  Noriyuki Fujimura. “Remote Furniture” 
 
 
図11  Hiroo Iwata et al. “CirculaFloor” 
Fig.11  Hiroo Iwata et al. “CirculaFloor” 
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3  ニゲルイスの構成 
 要求される機能と形状 
図12  逃走を試みるニゲルイス 































図13  ニゲルイス設計のための座る動作の分解(上)と、測距センサの最適設置箇所の検討(下) 
Fig.13  The decomposition of sitting motion(above) and optimization of placement of the distance sensor for 
detecting the user’s motion 
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図14  想定されるニゲルイスの設置環境  
















図15  Tetiana らの振動を用いた駆動機構 











これは 2cmから 400cm までの非接触測距が可能で、分解能は最小で 3mmである。それぞれの測距





モータには TAMIYA540 シリーズ ギヤードモータ(ギア比 20:1、813rpm)を用いている。全ての電




図16  ニゲルイス実装の概要 
Fig.16  Implementation of the Escaping Chair 
図17  ニゲルイスの逃走機能の概要図 




図18  ニゲルイスの検知範囲(左)及び、検知する動作(右) 













d ≧40 のとき Tm = 0 
























図19  座る動作前転回時の脚移動を検知したイスの動作 
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移動距離 移動速度
検知された距離
d ≧40 のとき Tm = ( 50 – d) Tmax / 10 





図20  50cm 毎秒での接近を試みた場合のイスの動作 





【ニゲルイス V0.1】  




速度で 1 秒間逃走する]という単純なものであった。この動作パターンはニゲルイス最新版の 2016
年 10月にエンパワースタジオで展示されたバージョンまで使用された。 
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図21  最新版ニゲルイスの外観 




図22  ニゲルイスの駆動部、及び荷重分散機構 
Fig.22  Driving system and load dispersion system of the Chair 
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4  性能評価 
展示に先立ってニゲルイスの逃走性能を評価するため、筑波大学「ラージスペース」内に設置さ







図23  モーションキャプチャのための剛体認識マーカー設置位置 










図24  人の動作とニゲルイスの動きの関係 
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5  観察評価 
 展覧会での観察評価 
ニゲルイス初期版は 2015 年 12 月につくばメディアアートフェスティバルにて、改良版は 2016
年 5月に Device art Montrealにてそれぞれ展示された。展示期間中、来場者のニゲルイスとの行動
および表情の観察を通じてフィードバックを得る観察評価を行った。観察は、つくばメディアアー
トフェスティバルでは毎日 1 時間ずつ、Device art 展では来場者の集中するオープニングセレモニ





























































































表1  印象的なコメント群(肯定的・否定的) 




表2  印象的なコメント群(中立的) 






























図25  特定の傾向を含むコメントの出現数 















































































































































図26  コカテゴリ毎のコメント出現数 
Fig.26  The Number of comments, sorted by categories 
 
表3  コメントの傾向群毎のカテゴライズ([]内は整理用 ID) 





カテゴリ 傾向群    出現数合計 
“遊び要素” 系 遊び要素 達成感 遊び方の考察 動き方(遊び系) 24 
“生物らしさ”系 生物の比喩 生き物らしさ パーソナルスペ
ース 
 14 
“共感”系 かわいい かわいそう 気遣い  13 
“擬人視”系 性格の推察 意図の推察 人格の認知  7 
自身の感情の供述 恐怖 自身の感情   7 
“(ニゲルイスの)役
割の考察”系 
役割の考察 用途の考察[   6 






図27  頻出したコメントの傾向 



















図28  群毎の、椅子全体への認識が変化した被験者の割合 
Fig.28  The rate of the subjects who changed their definition of the chair 
 Ars Electronica Festival 2017 での展示評価   

















   
 31 
図29  Ars Electronica Festival 2017 にて配布した質問票の図 
Fig.29  A questionnaire for experiment, Distributed in Ars Electronica Festival 2017. 
questionnaire
n
      --Why did you feel like that?
Did your viewpoint of a nomal chair change after experiencing the Escaping Chair?
ot at all                                                                                                              Yes, very much
☝                              
Mark the line where you think it’s appropriate                        
☝
not at all                                                                                                              Yes, very much
☝                              























How do you feel about the Escaping Chair?













It is ... It is a ... The interaction is ...
or













すると、10代以下が 2人、20代が最多の 27人、30代が 15人、40代が 5人、50代が 1人、60代
以降が３人となり、20~30代が回答者の過半数を占める。回答を集計した図を以下に掲示する。 
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図30  印象に関する質問対の回答結果図(左上) 
Fig.30  Result of Look & Feel questions (left above) 
図31  役割に関する質問対の回答結果図(左上) 
Fig.31   Result of Role questions (Right above) 
図32  体験の質に関する質問対の回答結果図(下) 













0 Stupid/ Awesome 1
0 0.5 1












0 Game/ Critique 1
0 0.5 1















0 Boring/ Playful 1
0 0.5 1




図33  椅子への認識の変化の可否回答結果(0:いいえ 1:はい) 
Fig.33   Tendency in changing viewpoint to the normal chairs (0: no / 1: yes) 
 
図34  共感の可否(0:いいえ 1:はい) 
Fig.34  Tendency of sympathy to the Escaping Chair (0: no / 1: yes) 
 
図35  各質問の平均値・中央値及び最頻値 
Fig.35  Average, median and mode of each questions 
0 0.25 0.5 0.75 1
 Changed viewpoint
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回答の集計結果を確認すると、「印象」では awesome 及び cute、「役割」では game 及び jokeが





「体験の質」では、難易度 too easy- too hardと遊戯性 boring-playfulの質問を行った。難易度に






通常の椅子への印象の変化度合いを示す質問 changed viewpoint については、明確な傾向が見ら







確認できるようにした。[図 36][図 37]にその結果を表示する。 
[図 36]は、男女差による評価の傾向差を表す。回答者は男性と女性が同数で、それぞれ 24 人で
あった。「印象」及び「体験の質」の質問対と、「役割」中の serious-jokeでは男女間の差異は見られ
なかったものの、共感を示す傾向 felt sympathy 及び、椅子に対する姿勢の変化 changed viewpoint
については、女性がより高い評価を示した(男女差 0.11)。また、「役割」中の game-critiqueにおいて、
女性は僅かに game成分が強く(男女差 0.05)、難易度を僅かに高く評価している(男女差 0.03)。 
[図 37]では、回答者全体と欧州出身者との間での評価の傾向差を示す。出身国欄に記入された国
名から欧州出身者(35 名)を抜粋し、回答者全体との間で評価を比較した。欧州出身者の回答では、






図36  男女による回答結果の比較 
Fig.36  The comparison of answered result, sorted by participants’ sex 
 
図37  欧州出身者と回答者全体間の評価の比較 
Fig.37  The comparison of answered result, between whole group and participants from European countries 
  







図38  年齢による ugly-cute 評価の比較 
Fig.38  The comparison of ugly-cute score, sorted by participants’ age.  
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